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Introduction

Nous allons aborder dans ce tutoriel, la configuration et la programmation d’un axe linéaire avec un
automate V700 programmé sous VisiLogic
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Matériel

Déclaration matérielle
Contrairement a UnilLogic, il n’y a pas de déclaration matérielle a faire dans le projet.

Déclaration de la communication

Il faut paramétrer la communication entre I'automate et le Drive via un module R$485 qui permettra
de communiquer en CANopen.

Initialiser la communication avec un bloc « Init » se
trouvant dans I'onglet « Com » = « Com Port ».

Com FB's -

| Com Port

3 ‘"-ITI- Init

Le bloc se configure comme suit :

e —

= Com Initialize ) #
Bien choisir le protocole « Canopen & g DatoBis _ Standent

|CiMopen & Serva v | [0 x| |mszz |
servo » Baud Rate: Parity: I~ Flow Contral

|1me | [Hone  ~|

RS232 Time Out Siop Bils B s

IU.5 sat ;I |1 ;I Restore Defaultsl

*E Modem S etting:

Modem Type: INUI’]E ;”

€ Pulse
Time Out Reply,
12 vl Anzwer Settings

I PIN Cade: =

[T Clear 1M (5l stored messages]

Ok I Cancel I Help I
Configurer ensuite la communication en ajoutant le | Com FBs ~
bloc « Configuration » se trouvant dans |'onglet Com Port ’
« Com » > « CANopen & Servo ». Wb TCP/P 3
B setPLC Name
= CAMopen Configuration * 5et PLC Network 1D ]
;Nfztﬁ:mustlnlt\a\lzelhemN port to CANopen via COM it g,g UniCAN DataCom k|
2. To assign a CANopen Unit D to this PLC, store the value in 51 8.
| CANopen & Servo b”‘m Configuration |
4. Right click for chooseremove Servo (D,
— Click to zelect the 1D of a Remote CANopen Device
ala s e lag 9 [0 [12[13[14[15[16
1| I & 26 27 |28 (23 [30 |31 [=
3 Clear Selection 40 41 | 42 | 43 | 44T I 'l . . . ; ’ .
o S i e R Faites un clic droit sur le numéro de I'ID que vous souhaitez
65 |56 |67 |68 63 w0 |71 |72 73|74 |75 |76 77 |ve v | : : : :
o o o T e e s ea et Tor e o[ a Tos Toe attribuer au Drive et cliquez sur « CANopen Servo » puis
97 98 53 [100 107 102 103104 105|106 107 108 109 [110 [111 [112 « OK »
113 (114115 116 117 (118 119 120 121 [122 [123 124 [125 126 127 000
<< More | ok | cancel | Hep |
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Programmation

Les blocs fonctions
Apreés avoir configuré la communication avec le Drive, il est maintenant temps de s’attaquer a la
programmation des différents blocs qui permettront d’animer notre Servo.

Pour cela, tous les blocs qui concernent la partie Servo | s
se trouve dans l'onglet « FB’s » = « Servo Axis ». W) CheckFor Updstes

£/ Events 3

Em‘ Drraw Axis 3

r_": PID Auto-tune »

a ro (R

W pwm S

F Loadeel Lo

% Fast Response: Expansion Madule  » | = ©= © © © © = ° " °

[§ cprs N

|'— Servo Axis >| Tk MC_Power

& Filter » MC_Move Block

Drum Sequencer » MC_Read

T MOoDBUS » MC_Write

T MOoDBUSIP » MC_Reset

SMS v MC_Stop

&= Protocol » MC_Halt

&= Protocol TCP/IP » MC_Torque

............... ; MC_ Home

L MC_log

L MC SetPosition
MC_Velocity
MC_ReadDrive

............... . MC_WriteDrive

S Hep..
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Le bloc de mise sous tension et de paramétrage
Ce bloc permet de mettre sous tension le moteur et de le paramétrer :

Dans un premier temps, des informations standards sont a renseigner :

= Servo Axis MC_Power *

otar Part Nurmber:
Ukdbd-0004B8-B 4

otar Sernies:

Référence
7
Nom de I'axe ID du Servo  Type du moteur du moteur
configuré configuré
Vous devez ensuite renseigner la partie concernant le ratio :
Ir Parameters

Motor Revalutions [0 - 1000)

Wunitr’rev (0 - B388508) !1 )

Nombre de Nombre de tours Distance parcourue
tours effectués effectués par le dans 'application
par le moteur réducteur

Ici dans notre exemple, nous n’avons pas de réducteur, nous avons donc un rapport de 1 (1 tour
réducteur fait par tour moteur). La distance que nous parcourons dans cet exemple est de 10. Cette
valeur est souvent donnée par la mécanique, dans notre cas, nous parcourons 10mm par tour de

moteur. - Input
Enable: Configuration parameter Yector - 5 XL/ML
P(B 0 - Enable of MC_Power_aAxiz _I P(L 01[0] - Software limits negative_Asiz _I
Configuration parameter Yector - 5 X1/MI Configuration parameter Yector - 23 XDW/DW
P(I 0 [0] - Mation Profile [0 Trapezoidal, 2; 5-Curve] iz _I P<DW 0[4134304] - Position factor numerator_Axis _I
Tous les parameétres | oumt
. . Buzy: Actual Toraue:
q ulr su |Vent Sont IES P(B 1 - Buzy of MC_Power_aAxiz _I P(I B - Actual Torque of MC_Power_aAxiz _I
H X State bit: Vector - 16 XB/MB Alarm Code:
varia bles aa | IO uer po ur P(B 2 - Receive statuz word of MC_Power_aAxiz _I P(DW' 23 - Alarm Code of MC_Power_fuis _I
|'aut0mate pour qUe |z connected: Errar:
. . . P(B 18 - Iz connected of MC_Power_suis _I P<B 13 - Error of MC_Power_Asis _I
ceIUI_CI soit Capab|e de Current Position: Enrar 1D:
gé rer en téche de fo nd F(L 5 - Current Position of MC_Power_suxis _I F(I E -Emror ID of MC_Power_twxis _I
. . Current Yelocity:
|e p||0tage d u d rive P(L E - Current Velocity of MC_Power_fuis _I
correctement.  Nous
Factors | General Motion Stop Options | Position Control | “elocity Control | Torque Control | Harning |

pouvons les attribuer
un adressage libre en

Sub Index

Fiange '

ozition humerator 0 0
. Puosition factor divider UINT32  ®Dw1 5 Ho2
cllqua nt sur le bouton Velngity facter numerator UINT32  MDw 2 0] Ha
« Auto Fl I I » Ui IeS Welocity factor divider UINT32  HDWw 3 1 Hoz
q Acceleration factar numerator UINT32  XDw 4 [=11] HO
Acceleration factor divider UINT32 DWW 5 1 Ho2

allouera a des variables |
libres.

The object position factor converts all values of length of the application from Position units into the internal unit increments [ resolution equals 1
Fevolution). |t consists of numerator and divisor:

Fiestore Default | Auto Fill | Ok | Cancel | Help I
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Tous les parametres attraits au fonctionnement du moteur ont pris des valeurs « standard » et vous
pouvez aller dans chaque onglet pour les affiner en fonction de vos besoins et de votre mécanique.

Factors | General Motion | Stop Dptiunsl Pozition Control | Welocity Control | Torgue Contral I Homingl

Sub Index
H

Parameter CanDpen Index

HEO93

Pogition factor numerator 41343204

Posgition Factor divider UINT 32 5 HED93 HO2
Welacity factor numerator UIMT 32 G0 HED94 H
Welocity Factor divider UINT 32 1 HEO94 HO2
Acceleration factor humerator UIMT 32 B0 HED3? H

UINT 32

Acceleration factor divider

The abject pozition factor converts all values of length of the application from Pogition units into the internal unit increments [ resolution equals 1
Revalution). It congists of numeratar and divizor:

Festare Default | Auta Fill | Ok | Cancel | Help I

Le bloc de mouvement manuel
Le bloc de mouvement manuel permet d’effectuer un mouvement manuel a une vitesse constante.

Ce bloc se nomme MC_Jog et accueille 6 entrées et 5 sorties :

1. Bouton Avance 7. Fait
2. Bouton Recule 8. Enfonctionnement
3. Vitesse en Mode Manuel 9. Erreur
4. Accélération en Mode Manuel 10. Erreur d’ID
5. Décélération en Mode Manuel 11. Commande interrompue
6. «Jerk » en Mode Manuel
= Servo fxis MC_Jog >
Select Mame:
’7 I.-’-'-.:-:is LI
Params Type IT:I-:I = Format |Deszcription -~
*B 20 1 Jog Forward
=B A2 Jog Backward
M =L 7 3 10 DEC  Welocity of MC_Jog
ALY 24 4 100 DEC  Acceleration of MC_Jog
bR 2 5 100 DEC  Deceleration of MC_Jlog
=D 2 6 DEC  Jerk of MC_Jog
=B 22 7 Dorne of MC_Jog
=B 22 8 Busy of MC_Jog
ouT =B M 9 Error af MC_Jog
=l 7 10 DEC  Emor D of MC_Jog
=B 28 11 Command Aborted of MC_Jog W
(] 3 Cancel Help
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Le bloc de position Home

Ce bloc permet d’effectuer une prise d’origine du moteur qui servira de référence par exemple sur un
mouvement absolu.

Ce bloc se nomme MC_Home et accueille 2 entrées et 5 sorties :

1. Bouton de prise d’origine
2. Position offset (si utilisé)

Fait

En fonctionnement
Erreur

Erreur d’'ID

Commande interrompue

Nouew

= Servo Axis MC_Home

I.ﬁ.:-:is

" Select Mame:

Type IT:In:I

M =B 26
=L a

=B 27

=B 2a

ouT =B 29
#l a

=B a0

Te Format |Descrption

NOoOuphbWN R

Ewxecute of MC_Home
DEC  Poszition of MC_Home
Dane of MC_Home
Busy af MC_Home
Eror of MC_Home
DEC  Eror D of MC_Haome
Command Aborted of MC_Home

(] 3 Cancel Help

Lors de I'exécution du bloc et si le homing se fait via la méthode 35, alors la position passe a zéro et

est enregistrée comme origine.
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Le bloc de mouvement absolu

Le bloc de mouvement absolu permet d’effectuer un mouvement a une position absolue spécifiée et

a vitesse constante.

Ce bloc se nomme MC_Move Block et accueille 8 entrées et 6 sorties :

1. Type de mouvement 9. Fait
2. Bouton de lancement du mouvement 10. En fonctionnement
3. Continuous Update 11. Erreur
4. Position a atteindre 12. Erreur d’ID
5. Vitesse du mouvement 13. Commande interrompue
6. Accélération du mouvement
7. Décélération du mouvement
8. «Jerk » du mouvement
= Servo Axis MC_Move Block o
Select Name:
’7|.ﬁ.xis LI
5 WWIT%W Description ~
B A1 1 Movernent Tupe [0= relative, 1=abzolute]
=B 2 2 Execute
=B 333 Continuous update
N L 3 4 DEC  Postion
L m 5 DEC  “elocity
pANEY) X7 6 1000 DEC  Acceleration
pANTY 2 7 1000 DEC  Deceleration
O 28 8 DEC  Jerk
B M9 Diore
=B F 10 Busy
auT =B k11 Error
H 3 12 DEC  EmarID
=B 7 13 Command Abarted w
Ok Cancel Help
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